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PROFESORADO

Profesorado responsable:

Otros:

CAPACIDADES PREVIAS

Nociones basicas de control automatico y programacion.

METODOLOGIAS DOCENTES

ISCA se basa en el aprendizaje practico, a través del desarrollo de un proyecto que se disefiara durante el curso.
Este curso estudia el Control Automatico y la mecatrdnica a nivel practico; La teoria se presenta donde sea necesario, pero no se

enfatiza. Se hace mas hincapié en la comprensidn fisica que en el formalismo matematico. Se discuten varios ejemplos practicos a lo
largo del curso; Uno de ellos constituye la base para un proyecto final.

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

La Mecatrdnica es una disciplina de ingenieria que estudia la combinacién sinérgica de ingenieria mecanica, ingenieria electréonica e
ingenieria de control.

Este curso abarca las areas fundamentales de la ciencia y la tecnologia en las que se basa un disefio mecatrénico. Esto incluye el
modelado matematico de sistemas dindmicos complejos, el analisis de modelos matematicos usando simulaciones por ordenador,
sistemas de medicion (sensores y acondicionadores de sefial), actuadores, disefio de controlador de tiempo continuo y su
implementacion digital en tiempo real. El enfoque se centra en el papel de cada una de estas areas en el proceso de disefio global y
como estas areas clave se integran para formar un disefio exitoso de un sistema mecatrdnico

Los objetivos formativos son:

- Permitir a los estudiantes comprender los componentes modernos de la mecatrénica.

- Presentar los principios y alternativas subyacentes para el disefio de sistemas mecatrénicos.

- Proporcionar a los estudiantes una experiencia practica de la tecnologia mecatrdnica para diversas aplicaciones.

- Desarrollar la capacidad del estudiante para evaluar la tecnologia apropiada y disefar sistemas industriales realistas.
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HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas grupo pequefio 45,0 30.00
Horas aprendizaje auténomo 90,0 60.00
Horas grupo grande 15,0 10.00

Dedicacion total: 150 h

CONTENIDOS

1. Modelado de sistemas dinamicos

Descripcion:
Principios de modelado fisico. Identificacién de parametros. Simulacién del modelo.

2. Diseio de sistemas de control

Descripcion:
Disefio de controladores en tiempo continuo y su implementacion digital en tiempo real

3. Implementacion de algoritmos de control en microcontroladores mediante MATLAB/Simulink
Descripcion:

Implementacién de algoritmos de control en microcontroladores de diferentes tecnologias (Arduino, Raspberry Pi, etc.) mediante
el entorno de programacién MATLAB/Simulink

4. Introduccion a los vehiculos de guiado automatico

Descripcion:
Introduccion a los vehiculos de guiado automatico: Estructura y programacion

SISTEMA DE CALIFICACION

La evaluacion de la asignatura consta de cuatro partes:

1. Descripcién y alcance del trabajo (37,5%).

2. Desarrollo y evolucién del trabajo durante el curso (37,5%).
3. Presentacion del proyecto realizado (12,5%).

4. Informe técnico del equipo disefiado (12,5%).

De acuerdo con la normativa académica especifica de la EEBE, apartados 2.2.b y 2.2.c, esta asignatura se considera de marcada
metodologia de evaluacion continua y, por tanto, no esta sujeta a reevaluacion.
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